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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

@ Verfahren zum Anfahren am Berg 

© Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Anfahren am 
Berg fur ein Kraftfahrzeug mit einer elektronischen Mo- 
mentensteuerung, bei dem eine auf das Fahrzeug entge- 
gen seiner Fahrtrichtung einwirkende Hangantriebskraft 
ermittelt wird. 

Die Aufgabe, das Zuruckrollen eines Fahrzeugs am Berg 
wahrend eines Anfahrvorgangs auf einfache Art und Wei- 
se zu verhindern, wird dadurch gelost, dafS unter Beruck- 
sichtigung von Fahrzeugbetriebsbedingungen eine Mo- 
mentenanforderung (Offset-Wert) gewahlt wird, bei der 
das Antriebsmoment die Hangantriebskraft im wesentli- 
chen kompensiert. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Anfahren am 
Berg gemaB dem Oberbegriff des Anspruchs 1. 

Es ist bekannt, da6 ein Anfahren am Berg problematisch 5 
sein kann. Beispielsweise muB ein Fahrzeugbediener eine 
FahrzeugfuBbremse zur Vermeidung eines Ruckrollens ma- 
nuell betatigen. Beim Wechsel von der FahrzeugfuBbremse 
auf das Gaspedal kann es dann zu einem Zuriickrollen des 
Fahrzeugs kommen. Der Einsatz von manuellen mechani- 10 
schen Feststellbremsen ermoglicht nur geiibten und ge- 
schickten Fahrzeugbedienern ein problemloses Anfahren. 
Der Anfahrvorgang wird umso schwieriger, je steiler die 
Steigung ist. 

Aus der DE 196 30 870 Al ist ein Verfahren zum Anfah- 15 
ren eines Fahrzeugs bekannt, bei dem der Ruhezustand des 
Fahrzeugs durch Bremseingriff iiber Fremdkraft oder 
Fremdkraftmittel sichergestellt wird. Wird von einem Fahr- 
zeugbediener ein ausreichendes Anfahrmoment zur Verfii- 
gung gestellt, wird der Bremseingriff beendet und das Fahr- 20 
zeug kann ohne Ruckrollen anfahren. 

Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, ein weiteres 
Verfahren der eingangs genannten Art anzugeben, mit dem 
ein Anfahren am Berg unproblematisch moglich ist. 

Diese Aufgabe wird durch das im Anspruch 1 genannte 25 
Verfahren gelost. 

DemgemaB wird auf den Einsatz einer Bremse beim An- 
fahren am Berg verzichtet. Vielmehr wird eine Kraft ermit- 
telt, die das Fahrzeug entgegen seiner Fahrtrichtung bewe- 
gen will. Kennt man die GroBe dieser wirksamen Hangab- 30 
triebskraft, so weiB man auch ein in entgegengesetzter Rich- 
tung aufzubringendes An triebs moment, um diese Hangab- 
triebskraft zu kompensieren. Unter Beriicksichtigung von 
Fahrzeugbetriebsbedingungen, wie beispielsweise des mo- 
mentan gewahlten Ubersetzungsverhaltnisses oder von 35 
Reibwerten im Antriebsstrang und im sonstigen Fahrzeug 
kann dann ein Motormoment als Anforderung berechnet 
werden (— ► Offset-Wert), welches die Hangab triebskraft ge- 
rade kompensiert. Kennt man das erforderliche Motormo- 
ment, so sind auch zugehorige Motoreinstellungen, wie 40 
Ziindzeitfolge, Drosselklappenstellung, etc. bestimmbar. 
Insbesondere kann auch die Kennlinie eines elektronischen 
Fahrpedals verandert werden. 

Vorzugsweise kann zur Feststellung der Fahrtrichtung ein 
Fahrbereichshebel ausgewertet werden. Ferner ist es von 45 
Vorteil, die Motormomentenanforderung dann auf den Off- 
set-Wert einzustellen, wenn das Fahrpedal nur geringfugig 
betatigt ist, d. h. in einem MaBe, daB das Motormoment bei 
Beriicksichtigung des tatsachlichen Fahrpedalsignals unter 
den vorgegebenen Offset-Wert eingestelLt werden wiirde. 50 
GemaB einer besonderen Ausfuhrungsform werden die Off- 
set- Werte nach dem Anfahren auf Null zuruckgefiihrt. Alter- 
nativ konnen sie auch kontinuierlich in Abhangigkeit von 
der momentanen Hangabtriebskraft bestimmt werden. 

Zur Ermittlung der Hangabtriebskraft kann ein Neigungs- 55 
sensor verwendet werden. Altemativ kann eine entspre- 
chende Kraft auch aus den vorliegenden Fahrzeugwerten - 
beispielsweise unter Beriicksichtigung der Anderung der 
Fahrzeuggeschwindigkeit bei den vorliegenden Fahrzeug- 
betriebsbedingungen - ermittelt werden. 60 

Bei Beriicksichtigung der Fahrzeuggeschwindigkeit als 
RegelgroBe konnte man auf eine Geschwindigkeit von Null 
einregeln, insbesondere das Motormoment etwas erhdhen, 
wenn bezliglich der Fahrtrichtung "negative" Geschwindig- 
keits werte ermittelt werden. 65 

Die vorliegende Erfindung stellt auf einfache Weise und 
ohne zusatziiche Hardware ein Zuriickrollen eines Fahr- 
zeugs am Berg sicher. 
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Eine spezielle Ausfuhrungsform des Verfahrens wird an- 
hand der beiliegenden Figuren naher erlautert. Die Zeich- 
nungen zeigen in 

Fig. 1 ein FluBdiagramm eines Ausfuhrungsbeispiels des 
erfindungsgemafies Verfahrens, 

Fig. 2 ein Diagramm, in dem das Motormoment in Bezug 
auf die Fahrpedalstellung fur eine Ausfuhrungsform der Er- 
findung dargelegt ist und 

Fig. 3 ein Diagramm wie Fig. 2 fiir eine weitere Ausfuh- 
rungsform. 

Die vorliegende Erfindung kann bei Fahrzeugen mit ei- 
nem elektronischen Fahrpedal und einem automatisierten 
Drehmomentubertragungssystem verwendet werden. Das 
Drehmomentubertragungssystem umfaBt beispielsweise ein 
Getriebe mit einer Kupplung sowie eine Getriebesteuerung. 
Alternativ kann das Verfahren auch in einem Elektrofahr- 
zeug eingesetzt werden. 

Neben den vorgenannten Einrichtungen ist eine Vorrich- 
tung zur Ausfuhrung des nachfolgenden Verfahrens vorge- 
sehen. 

In einem Schritt 10 wird - beispielsweise mit einem Nei- 
gungssensor - zunachst die Steigung des Fahrzeugs entge- 
gen der Fahrtrichtung ermittelt. Nachfolgend wird in Schritt 
12 die sich aus der Steigung und dem Fahrzeuggewicht er- 
gebende Hangabtriebskraft bestimmt. Sodann stellt man das 
Ubersetzungsverhaltnis im Antriebsstrang (Schritt 14) fest. 
Daruber hinaus konnen auch andere Faktoren, z. B. Rei- 
bungsfaktoren, beriicksichtigt werden, die die Drehmoment- 
ubertragung vom Motor auf die Antriebsrader beeinflussen. 

Aufgrund der vorgenannten Werte kann man das zur 
Kompensation der Hangabtriebskraft erforderliche Motor- 
moment sowie die Drehmomentiibertragungseinstellung des 
automatisierten Drehmomentubertragungssystems berech- 
nen (Schritt 16). In Schritt 18 wird die Kennlinie des elek- 
tronischen Fahrpedals, welche aus der Fahrpedalstellung 
das Soil moment bestimmt, derart verandert, daB sich die ge- 
wiinschte Momentenanforderung ergibt. 

In Schritt 20 wird uberpruft, ob noch eine Betatigung des 
Fahrpedals vorliegt und ein Istmotormoment vorgegeben 
ist, das kleiner ist, als das berechnete Sollmotormoment 
(Offset-Wert). Ist dies nicht der Fall, so wird in Schritt 22 
das Verfahren beendet, da das vorgegebene Motormoment 
sowieso uber dem Hangabtriebsmoment liegt. 

Ist die Prufung in Schritt 20 jedoch positiv, so wird das 
berechnete Motormoment gemaB der Anforderung einge- 
stellt, insbesondere wird die geanderte Kennlinie des elek- 
tronischen Fahrpedals beibehalten. Die Kennlinie wird nach 
dem Anfahren des Fahrzeugs, also nach dem Betatigen des 
Fahrpedals uber ein bestimmtes MaB hinaus, auf Null zu- 
ruckgefuhrt. 

Wird das Fahrpedal nicht mehr betatigt, so kann die 
Kennlinie ebenfalls wieder auf die normale Kennlinie zu- 
ruckgefuhrt werden. 

Diese Ausfuhrungsform der Erfindung ist in Fig. 2 in ei- 
ner graphischen Form dargestellt. DemgemaB ist das Motor- 
moment in Prozent fiber der Fahrpedalstellung in Prozent 
dargestellt. Bei einer Steigung von 0° kommt die Gerade 40 
zum Tragen. Hier steigt das Motormoment linear mit der 
Fahrpedalstellung an. Bei einer Steigung von 10% (Bezugs- 
ziffer 42) wird ein Offset-Wert Ol ermittelt, auf den das Mo- 
tormoment bei einer geringen Fahrpedalstellung eingestellt 
wird. Diese Momenteneinstellung liefert ein Motormoment, 
welches - zusarnmen mit der Drehmomentubertragung - die 
Hangabtriebskraft gerade ausgleicht, so daB sich das Fahr- 
zeug im Stillstand befindet. 

Zusatzlich konnte eine Regelung eingefiihrt werden, die 
die Geschwindigkeit des Fahrzeugs uberpruft und das Mo- 
tormoment nach regelt, wenn sich das Fahrzeug entgegen 
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seiner Fahrtrichtung bewegt. 

Bei einer Steigung von 20% (Bezugsziffer 44) wird ein 
anderer Offset-Wert 02 beim Motormoment eingestellt. 
Dieser Offset-Wert 02 Liegt iiber 01, weil die Hangabtriebs- 
kraft fur das Fahrzeug groBer ist. 5 

GemaB der Ausfuhrungsvariante in Fig. 2 wird von die- 
sem Offset-Wert fur die Drosselklappe eine Verbindung zu 
einer 100%igen Drosselklappenstellung bei einer 100%igen 
Fahrstellung gezogen, so daB sich die Drosselklappe schritt- 
weise an die Drosselklappenstellung bei einer Steigung von 10 
0% angleicht. 

GemaB Fig. 3 ist eine Ausfuhrungsvariante dargestellt, 
bei der die Steuerung des Motormoments so vorgenommen 
wird, daB ab dem errechneten Offset-Wert Ol , 02 das Mo- 
tormoment parallel zu dem Motormoment bei einer 0%- 15 
Steigung gefuhrt wird. Damit ergeben sich die parallelen 
Verlaufe mit den Bezugsziffern 52 und 54. Hier wiirde der 
Offset-Wert des Motormoments je nach Steigung der Motor- 
momenteneinstellung bei 0% Steigung iiberlagert werden, 

Naturlich sind auch andere Ausfuhrungsformen der Erfin- 20 
dung moglich, der Kerngedanke der Erfindung ist lediglich 
darauf gerichtet, daB ein Riickrollen des Fahrzeugs mittels 
einer entsprechenden Drehmomentenanforderung an den 
Antriebsmotor verhindert wird. 

25 

Patentanspruche 



1 . Verfahren zum Anfahren am Berg flir ein Kraftfahr- 
zeug mit einer elektronischen Momentensteuerung, bei 
dem die Steigung entgegen der Fahrtrichtung des Fahr- 30 
zeugs und daraus eine auf das Fahrzeug entgegen sei- 
ner Fahrtrichtung einwirkende Hangabtriebskraft er- 
mittelt werden, dadurch gekennzeichnet, daB unter 
Berucksichtigung von Fahrzeugbetriebsbedingungen 
automatisch eine Motormomentenanforderung (Offset- 35 
Wert) gewahlt wird, bei der das Antriebsmoment die 
Hangabtriebskraft im wesentlichen kompensiert. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Momentenanforderung bei einer geringen 
Betatigung eines Fahrpedals auf den OfFsetwert einge- 40 
stellt bleibt. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Offset- Werte nach dem Anfahren auf 
Null zuruckgefuhrt werden. 

4. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 45 
zeichnet, daB die Offset- Werte kontinuierlich in Ab- 
hangigkeit von der momentanen Hangabtriebskraft be- 
stimmt werden. 

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB zur Ermittiung der 50 
Hangabtriebskraft ein Neigungssensor verwendet wird. 

6. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 4, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Hangabtriebskraft mit- 
tels eines hinterlegten Algorithmuses aus den vorlie- 
genden Fahrzeugwerten ermittelt wird. 55 

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB die Motormomen- 
tenanforderung durch eine Anderung der Kennlinie ei- 
nes elektronischen Fahrpedals erzeugt wird. 
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